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La-Di:e sp ntp in \ /p n tinn rnnr emA-i tn -ayQt&rwo rfo ^r fptrft l f dii regim e 

d'au mojns un moteur d' un aerone f. en particulier d'un avi on de transpor t. 

Generalement, a chaque moteur d'un avion de transport est asso- 
"cigerune-imi ltf de cunltoitj qui cumporle TTOtammenr : — 

- un moyen de regulation pour aglr sur le regime du moteur, en fonction 
d'brdres"lde commanae regusT x:e" moyeh de rfegulatioffesnT usceptible 
de r6gler le d^bit de carburant destine i alimenter le moteur ; et 

- une. unitd. de-calculr-pati-exeropte-un fegulateur eIectFonlqu8-mot#u4^-d«- 
type EEC {"Electronic Engine Control"), qui determine les ordres de 
commande pour ledit moyen de regulation. 

Cette unite de calcul utilise notamment des informations relatives 
aux conditions dans lesquelles evolue faeronef, c'est-S-dire des informa- 
tions relatives k des paramdtres a^rodynamiques tels que les temperatures 
statique et totale et/ou les pressions statique et totale, pour determiner 
ces ordres de commande. Pour des raisons de securite, ladite unite de cal- 
cul utilise plusieurs sources differentes pour obtenir ces informations, ^ 
savoir generalement : 

- un capteur moteur, qui est susceptible de mesurer sur le moteur la va- 
leur du parametre aerodynamlque considere ; et 

- deux sources avion, par exemple de type ADIRU ("Air Data Inertial 
Reference Unit"), qui ont egalement accds a des valours de ce parame- 
tre aerodynamlque et qui sont reliees individuellement par des liaisons 
specifiques, par exemple de type ARINC 429, e ladite unite de calcul. 

L'unite de calcul doit done seiectionner, parmi les differentes va- 
lours du parametre aerodynamlque qu'elle regoit, celle qu'elle va utiliser 
pour ses calculs. 



I'O 



Dans certaines situations, une mauvaise- selection est possible, ce 
qui peut avoir des effets tr§s dommageables. En effet, une information 
erronee qui n'est pas representative des conditions de vol r6elles de 
lua4P0oet-ePrti:aTne-uo-ealcul errond du- r-^girna-moteuii-d^-serte-^ue-le-wio- 



5 teur peut ajqrs #tre amen§ a fonctionner Jans_un_mode_non. a 

auxdites conditions de vol. II peut alors m§me s'eteindre, par exemple 

luisque lo i6yii i iu co mmand^ est tr op faib l e poui leb con Uilioiis len^ 

contr6es. 

La-pr§senle-1nvention a pour oBjetnae-rem^aier a ces incbhv6- 

nients. Elle concerne un syst§me de controle, particuli§rement fiable et k 
£6duit,.iiu_j:egime. d'au moins un- motP ii r H'lin a ernn efr-peccnettant 
d'eviter une selection erronee de la valeur d'un param^tre aerodynamique 
utilisd. 

A cet effet, selon invention, ledit syst&me de contrSle du type 

15 comportant : 

- une premiere et une deuxidme sources d'informations determinant des 
premiere et deuxieme valeurs d'au moins un paramfetre aerodynamique 
predetermine de I'aeronef ; et 

- au moins une unite de contrSle dudit moteur, comprenant : 

20 . au moins un moyen de regulation pour agir sur le regime du moteur, 

en fonctlon d'ordres de commands repus ; 

. au moins un capteur qui est susceptible de mesurer une quatrieme 
valeur dudit parametre aerodynamique, sur ledit moteur ; et 

. une unite de calcul qui est reliee auxdites premiere et deuxifeme sour- 
25 . . - ces d'informations, audit moyen de regulation et audit capteur, qui 
recoit lesdites premiere, deuxieme et quatrieme valeurs dudit parame- 
tre aerodynamique, qui prend en compte ces dernieres pour seiec- 
tionner une valeur dudit parametre aerodynamique comme valeur de 
commande, et qui utilise la valeur de commande ainsi seiectionnee au 



moins pour d6terminer-wm ordre de -Gommande -qui est transmis audit- 

moyen de regulation, 
est remarquable en ce que : 

tedft-systeme- eom porto do p l uo : ■ 

^..une troisidme source dlnform.Mons _diterrninan.t une troisifeme vaLeuj 

dudtt parametre predetermine ; et 
r-ufr-rdseao de~tramimIiiyioi i U'liifonrkatlons, auquersorit raccordegs 
lesdites premiere, deuxidme et troisieme sources d' informations et 
"Ta'dite unite de calcuITliermettant une trarisfrnssion d' informations 
entre lesdites sources d'informations et ladite unite de calcul ; 
-lesdites premiere, deuj«6me-e*-^tFoisi6me-seufees- dMnformations sont 
independantes les unes des autres ; 

- lesdites premiere, deuxi^me et troisieme sources d'informations deter- 
minent respectivement des premiere, deuxleme et troisidme informa- 
tions d 'exactitude indlquant I'exactitude respectivement desdites pre- 
miere, deuxiSme et troisieme valeurs dudit parametre aerodynamique ; 
et 

- ladite unite de calcul seiectionne ladite valeur de commande en utilisant 
lesdites premiere, deuxieme, troisieme et quatrieme valeurs du parame- 
tre aerodynamique, ainsi que lesdits premiere, deuxieme et troisieme 
informations d 'exactitude. 

Ainsi, I'unite de calcul dispose, non seulement d'un nombre eieve 
de valeurs (premiere e quatrieme valeurs) pour realiser la selection et choi- 
sir la valeur la plus precise et la plus appropriee pour le parametre aerody- 
namique considere, mais egaiement d'une aide precieuse apportee par les- 
dites informations d'exactitude, qui lui permettent de realiser la meilleure 
selection de valeur possible, et surtout d'eviter toute mauvaise selection 
(a la difference de la solution connue precitee), comme on le verra plus en 
detail ci-dessous. De plus, comme les differentes sources d'informations 
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4 



sont lnd6pendantes les unes- des autres. une 6ventuelle erreur d'une 
desdites sources ne peut pas affecter les autres sources. 

Par consequent, je _systeme de contrdle conforme a IMnvention est 
-partieuliSrement fiabler 



En outre, grSce. audit. cis.e.ag .de tra.nsnnission d'informations, Ji. 
n'est pas n^cessaire de reller les nouveaux 6I6ments {en particulier ladite^ 
-trsTsrfefhe source d'ihformationii) indiN/iUuelleii.tniL aux-srutres ^lemems, ce 



qui necessiterait de nombreuses liaisons sp6cifiques coQteuses et encom-^ 
"BFantes, pour qu'ils puissent corfununTqaVr ave5~ces derniers. 11 suffit'en 
effet de les raccorder, simplement et directement, audit r6seau de trans- 
-mission d'informations. 



De fapon avantageuse, pour s6lectionner la valeur de commande, 
runit§ de calcul donne la priorit6 aux premiere, deuxidme, troisi^nne va- 
leurs desdites sources d'informations par rapport a ladite quatri6me valeur 
15 du capteur, elle choisit ladite quatriftme valeur uniquement en cas de d6- 
faut d' accord precis^ ci-dessous entre toutes les valours, et elle utilise 
lesdites informations d'exactitude au moins pour lever d'6ventuelles ambi- 
guites. 

Dans un mode de realisation pr6fere, ladite unite de calcul utilise 
20 comme valeur de commande : 

1/ si ladite quatrifeme valeur du capteur n'est pas valide : 

A/ si lesdites premifere, deuxifeme et troisifeme valours desdites premiSre, 
deuxieme et troisi^me sources d'informations sont valides et sont 
en accord, ladite premiere valeur de ladite premiere source d'infor- 

25 — mations ; 

B/ sinon : 

a) si deux desdites premiSre. deuxieme et troisidme valours sont va- 
lides et sont en accord et si le produit des deux informations 
d'exactitude correspondantes est egal a 1, une information 



d'exactttude-valant 4- si-ia- vateur cofrespondante apparaJt-©^«i€te— 

et 0 sinoTT, la valeur la plus faible* desdites deux valeursr-en- 
accord ; 

3) smoR-s ^ . 

a) si ru ne desdit es premjferg, .deu_xjeme„ et troisieme vale urs est 
valide et si rinformation d'exactitude correspondante vaut 1, 
cet le valeuf qui est v/alide ; 

b) sinon, une valeur pr6determin6e ; et 
2/ si \ad\te quatriSme valeur esfValideT ' 

A/ si Tune desdites premi§re, deuxi§me et troisifeme valeurs est valide 
et est en accocd-aveG-une-autT-e-^de ces dernieres, ainsi qyiav e c l a- 
dite quatrieme valeur, cette valeur en accord ; 

B/ sinon : 

a) si deux desdites premiere, deuxieme et troisieme valeurs sent 
valides et en accord et si le produit des deux informations 
d'exactltude correspondantes est 6gal Si 1, la valeur la plus fai- 
ble desdites deux valeurs en accord ; 

p) sinon : 

a) si Tune desdites premiere, deuxieme et troisieme valeurs est 
valide, si elle est en accord avec ladite quatrifeme valeur et si 
son information d'exactitude vaut 1, cette valeur qui est va- 
lide ; 

b) sinon, ladite quatriSme valeur du capteur. 
Selon rinvention : 

- deux valeurs sont en accord, lorsque leur difference est inf 6rieure ^ une 
valeur de seuil predeterminee ; et 

- une valeur est valide, lorsqu'elle est comprise entre deux valeurs limites 
predetermin^es. 



En outre, de fapon avantageuse, ladite umt6 de calcul realise une 
pond^ration lors d'un changement de selection de valeur pour ia valeur de 
commande (par example lorsqu'elle utilise comme valeur de commande 
d^b©r4-ladite^4:oisi6me valeur de la tFois^eme-souFGe-^-•^Rfor.mat!©n&-.--puis-- 
ladjte .premiere yaleur de la premiere sourcejdMnformationsJ de.mani^re a 
§viter des sauts brusques de la valeur de commande s6Iectionn6e et utili- 
— s6e dans Ibs Udii emgnts ultdrieurs. 

Par ailleurs, avantageusement : 
-::nagite unite^e calcul est d6connectaBTe en ce qui concerhe- la selection 

de la valeur de commande ; et/ou 
_^.4adit© uwit^e calcul regoit ladite quatri4me-valeu«:-sur-dau^ canaux dif- 
f6rents, et utilise les deux valeurs ainsi regues. 

Selon I'lnvention, pour contrdler les regimes des moteurs d'un 
a6ronef muni d'une plurality de moteurs, par exemple quatre moteurs, le 
syst^me de contrdle conforme d Tinvention comporte, pour cheque mo- 
teur dont il contrdle le regime, une unit6 de contrdle sp6cifique (telle que 
precit^e) comprenant un moyen de regulation, un capteur et une unit§ de 
calcul. 

Avantageusement. chacune desdites sources d' informations repoit 
de toutes les unites de contrdle les quatri^mes valeurs mesuries par le 
capteur de chacune desdites unites de contrdle et determine son informa- 
tion d' exactitude k partir de ces quatrifemes valeurs. 

Par consequent, dans le cas d'un a§ronef k n moteurs, cheque 
unite de calcul utilise directement ou indirectement n + 3 valeurs du para- 
m^tre aerodynamique consid6re (i savoir lesdites premiere-, -deuxieme et 
troisieme valeurs desdites sources' d'informations, qui sont prises en 
compte directement (ainsi que sa quatriSme valeur), et les n quatriemes 
valeurs desdits n capteurs, qui sont prises en compte Indirectement dans 



-le-GalGul de& in-formatlons-d'exactitude),- ce-qui-pefmet. d'^ccroTtPe-la-precU 

sion de la sdlection et d'augmenter la s6curit6. - 

P?*?..® realisation pr§f^,_pour^eterminer son informa- 

ti on - d k> .x a€titode,-Gba£|4jQ.f?ni irxift-rii^nfff rmation : 



-jn-caicuie.tputes Les differences entre, d'u ne pa rt, lesdites gngtrip^m^c va- 
leurs et, d'autre part, sa propre valeur dudit paramdtre aerodynamique ; 

- uumpare c©s-aiff§r©ncBs k une vale ui de i , eull puSUfeiennirt^e ; e t 

- en d^duit : 

r~irau moiris la moiti§ desdites ditt^rences sont lnt6rieures~S-|adlte 
valeur de seuil, que ladite Information d 'exactitude vaut 1 ; 
, — sioon,-quleti@-vaut 0. . 



Les figures du dessin annexe feront bien comprendre comment 
I'invention peut §tre realisee. Sur ces figures, des references identiques 
deslgnent des elements semblables. 

La figure 1 est ie schema synoptique d'un systdme conforme a 
I'invention. 

La figure 2 illustre. schematiquement les diff6rentes etapes d'un 
mode de selection mis en oeuvre par une unite de calcul d'un systeme 
conforme S I'invention. 

Les figures 3 a 8 montrent schematiquement differents elements 
de calcul permettant la mise en oeuvre de differentes etapes du mode de 
selection Illustre sur la figure 2. 

La figure 9 montre schematiquement un systdme conforme d I'in- 
vention, applique a un aeronef muni d'une pluralite de moteurs. 

La figure 10 montre schematiquement une source d' informations 
d'un systeme conforme h I'invention. 

Le systeme 1 conforme h I'invention et represente schematique- 
ment sur la figure 1 est destine ^ contr6ler le regime d'au moins un mo- 
teur 2 d'un aeronef, en purtlculler d'un avion de transport. 
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Ledit systeme 1 est du type comportant : 
une premiere et une deuxifeme sources d'informatlons usuelles 3 et 4 de 
l-aeronef, par example de type ADlRyj"Air Data Inertial Reference 
-\4um-r^i-sont suseeptiWe^de-detefmiHer-des-pFemiere et deuxiSme-^-- 
valeurs d'au molns un parametLe_airodyn.amique predetermine dudit 
aeronef, tel que par example la temperature statique, la temperaturejo^^ 
tateTia- pression statique csirla-pression xotal« ; wi. 
au moins une unite de contrdle 5 dudit moteur 2. comprenant : 

au moins un moyen de regularoTTB-uiuirpouf aglr" "sur le regime du 
moteur 2. en fonction d'ordres de commande repus. Ce moyen de 
... - regulation 6 est susceptible-de-r-egle,-le-debi.t^e-Garburant destine h 

alimenter le moteur 2 ; 
. au moins un capteur 7 qui est susceptible de mesurer une quatrieme 

valeur dudit paramMre aerodynamique, sur ledit moteur 2 ; et 
. une unite de calcul 8, par example un regulateur eiectronique moteur 
de type EEC {"Electronic Engine Control"), qui determine les ordres 
de commande pour iedit moyen de regulation 6 et qui peut faire par- 
tie d'un systeme de regulation eiectronique numerique a pleine auto- 
rite du moteur de type FADEC ("Full Authority Digital Engine 
Control"). Ladite unite de calcul 8 est reliee auxdites premiere et 
deuxieme sources d' informations 3 et 4, comma precise ci-dessous. 
ainsi qu'audit moyen de regulation 6 et audit capteur 7, respective- 
ment par I'intermediaire de liaisons 10 et 11. L'unite de calcul 8 re- 
coit lesdltes premiere, deuxieme et quatrieme valeurs dudit paramfetre 
- aerodynamique, et prend en compte ces demieres pour selectionner 
une valeur dudit parametre aerodynamique comma valeur de 
commande. Elle utilise la valeur de commande ainsi s6lectionnee au 
moins pour determiner un ordre de commande qui est transmis audit 
moyen de regulation 6. 
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— Solon rinv eFrtionyledit systdme de coFrtf6le 1 comporte de-pkis-?- 

- une trolsfi-§me source d'informations 9 semblable auxdites sourcBs 3 et 

qui determine une troisidme valeur dudit paramStre .9erodynamjque 
-p r 6 d 6te rmin6 ; ot _____ 

- un_r.4seaa_ri.e_JraosniLs.§jpn dMniormations .12, auauel sont raccord6e«j 
lesdites sources d'informations 3, 4, 9 et ladite unit6 de calcul 8, 
"(fomme repr6sent6 sur la figure I de Tagbn~gefierai e et Sch§matltlU6 par 
des liaisons LI , L2, L3 et L4. Ledit r§seau 1 2 permet une transmission 
d'lntormations entre lesclite'sTources d'infbrmatibns 3, 4, 9~efTacfite 
unite de calcul 8. 

— Ainsi, c e s e l ements— 3r -4, 9 peuvent commfcin iqu e r e n tre e u x- 
sans qu'on ait besoin de les relier directement entre eux par des connec- 
tions individuelles sp6cifiques (du type ARINC 429 par exemple), ce qui 
permet de reduire le coOt et Tencombrement du systdme 1 . 
De plus, selon ^invention : 

- lesdites premtfere, deuxiSme et troisidme sources d'informations 3, 4 et 
9 sont independantes les unes des autres ; 

- lesdites premiere, deuxi^me et troisidme sources d'informations 3, 4 et 
9 determinent respectivement des premiere, deuxifeme et troisidme 
informations d'exactitude indlquant I'exactltude respectivement 
desdites premidre, deuxidme et troisi^me valeurs dudit parametre a^ro- 
dynamique, comma precis^ ci-dessous ; et 

- I'unite de calcul 8 s^Iectionne ladite valeur de commande en utillsant 
lesdites premiere, deuxieme, troisieme et quatri^me valeurs du parame- 
tre a§rodynamique, airtsi que lesdits premiere, deuxieme et troisidme 
informations d'exactitude. 

Pour ce faire, selon I 'invention, ladite unit6 de calcul 8 donne la 
priority aux valeurs desdites sources d'informations 3, 4, 9 par rapport a 
ladite quatrifeme valeur du capteur 7. Elle choisit ladite quatridme valeur 
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uniquement-en cas de d6faut d'accord entre toutes les valeurs revues, et 
elle utilise lesdites informations d'exactitude au moins pour lever d'6ven- 
tueiles ambigurt^s, comme precise ci-dessous. 

A in ?i. I'M nit" dispose non-seulemeot-dUm-oorobi:e-41ev4._ 

de val eurs (prem ifere h quatridme valeurs) pour realj§er_ la_seje.ctipn et_ciioi- .. 
sir la valeur la plus precise et la plus appropri^e pour le param^tre a6rody- 
- namlque coniiiUiSi6, indiy -^tg-diBpose ^gahemrenL d'un« aide pi6oittUJ,u 
apport^e par lesdites Informations d'exactitude, aide qui lui permet de 
f^alT ser la meilteure s grection de valeur possible, et suftoTircI'SviW-Ioufe ~ 
(mauvaise) selection d'une valeur inappropriee (engendr^e par example par 

. un dysfonctinnoement.d'un-capteur). 

Selon I'invention, I'unit^ de calcul 8 met en oeuvre un mode (ou 
loi) de selection particulier, pour s6lectionner la valeur de commande k 
partir des dlff6rentes valeurs repues, mentionn§es pr6c6demment. 

Dans un mode de realisation pr6f§r§, ladite unit6 de calcul 8 met 
en oeuvre la loi de selection, dont on a repr6sent6 le synoptique compre- 
nant des Stapes E1 a E7 sur la figure 2. 

L'unit6 de calcul 8 v^rifie d'abord dans I'^tape El si la quatrieme 
valeur repue du capteur 7 est disponible et valide. Si cela n'est pas le cas 
(oui : O ; non : N), elle met en oeuvre l'6tape E2, pour verifier si lesdites 
premiSre. deuxifeme et troisieme valeurs desdites premiere, deuxifeme et 
troisiSme sources d'informations 3, 4 et 9 sont valides et sont en accord. 
Dans le cadre de la pr^sente invention : 

- une valeur {ou une source d'informations dont elle est issue) est valide, 
.. . lorsque cette valeur est comprise entre deux limites predetermin^es. 
Elle est done non valide si elle est hors desdites limites, et ceci de pre- 
ference pendant une dur^e pr^determinee, par exemple pendant cinq 
. secondes ; et 



- deux -valeurs-soprt-en-aecoFd, Iorsque-4eur "difference est inferieur-e-gi-tme 
valeur de seuil pred^termrn^e. - . . . 

P^}^^. ^tape E2 peut dtre mise en oeuvre d I'aide de I'elernent de 
• -Galcut^Gg-Fep rasontg oohomatiquomo nt su r - l a-figure 3.- G o t (S Igm o nt do ool 
cu| C2 comport e : . . 

- une premiere porte logique ET 14, dent les entrees 14.1, 14.2 et 14.3 
regoiye-nrnnformatio n de validite desd i tes -Sgarces 3; ^T-gt-STel 

- une seconde porte logique ET 15, dont les entries 15.1, 15.2 et 15.3 
re9oivent respebtiverTrent rinformation sur I 'accord entre les sources '3 
et 4, rinformation sur i'accord entre les sources 3 et 9, et !e r^sultat 
issu de la-pof te A A , et do nt-i e rfi oultat oot disponible ^ la sor-tio 15.4. 

Si le r^sultat est positif (O), la solution SI de la selection concerne 
la selection de ladite premiere valeur issue de la source 3 comme valeur de 
commando. 

En revanche, si le resultat est n^gatlf (N), I'unit^ de calcul 8 met 
en oeuvre I'etape E3, pour verifier si deux desdites premiere, deuxidme et 
troisi^me valeurs sont valldes et sont en accord et si le produit des deux 
informations d'exactitude correspondantes est §gal S 1, une information 
d'exactitude valant 1 si la valeur correspondante apparaTt exacte et 0 si- 
non, comme precise ci-dessous; Cette 6tape E3 peut §tre mise en oeuvre ^ 
I'aide de Tel^ment de calcul C3 represents sur la figure 4. Get element de 
calcul C3 comporte : 

- une premiere porte logique ET 16, dont les entries 16.1 et 16.2 repoi- 
vent rinformation de validity de deux sources choisies. L'elSment de 
calcul C3 est mis en oeuvre pour tous les couples de sources possibles, 
comportant deux desdites trois sources 3, 4 et 9 ; 

- une deuxieme porte logique ET 17, dont les entrees 17.1 et 17.2 sont 
informees si les informations d'exactitude sont S 1 ou non ; et 



12 



10 



15 



20 



- 25 



- une troisieme porte logique-ET 1 8> dont les entrees 1 8.1 . 1 8.2 -1 8.3 
recoivent respectivement rinformation sur I'accord des deux sources 
considerees at les resultats issus desdites portes 17 et 16, et dont le 

-F§sultat est dlspew blo a la s Qfb'e-1-8v4-. 

Si le r6sultat aia.sortie.18,4 est.ppsitif (O), la solution S2. d_e_ la.._. 
selection concerne la selection de la valeur la plus faible des deux sources 
— Biraocord, conriiTie'valeur de oomi hands: 

En revanche, si le r^sultat est n§gatif (N), I'unite de calcul 8 met^ 
en oeuvre I'etape E4,-pour verifier si I'une-desdites premiere, deuxlgme'et 
troisieme valeurs est valide et si I'Information d'exactitude correspondante 
vaut 1 ou non. .Cette-§tape-E4-peut-&tre-mise.en oeuvre & I'aide de-U4W — 
ment de calcul C4 represent^ sur la figure 5. Get element de calcuI C4 
comporte une porte logique ET 19, dont les entries 19.1 et 19.2 sont 
inform^es, pour la source consid6ree, respectivement si la {premi&re, 
deuxieme ou troisieme) valeur correspondante est valide et si son informa- 
tion d'exactitude est ^ 1 ou non, et dont le r6sultat est disponible h la sor- 
tie 19.3. Si le resultat h la sortie 19.3 est posltif (O), la solution S3 de !a 
selection concerne la selection de cette valeur qui est valide, comme va- 
leur de commando, et, si le resultat est n6gatif (N), la solution S4 
concerne la selection d'une valeur pr6d6termin§e (qui est done s6lection- 
n6e par defaut). 

Par ailleurs, si la quatri§me valeur recue du capteur 7 est disponi- 
ble et valide (§tape El), I'unite de calcul 8 met en oeuvre I'etape E5, pour 
verifier si Tune desdites premiere, deuxieme et troisieme valeurs des sour- 
ces 3, 4 et 9 est valide et est en accord avec une autre de ces derni^res, 
ainsi qu'avec ladite quatrieme valeur. Cette 6tape E5 peut gtre mise en 
oeuvre S I'aide de l'6l6ment de calcul C5 represents sur la figure 6. Get 
Element de calcul G5 comporte une porte logique ET 20 de sortie 20.3, et 
dont les entrees 20.1 et 20.2 sont relives respectivement ^ des portes 
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tegiqyes OU-24.-et-2-2. La porte logique -0U^1--est-reli^e--€^ une UR^ite 

- calcul 23par ses entrees 21 .1 et 21 .2. — - - 

Cette unite de calcul 23 comporte : 

: o ne pron^ioro p o rtQ l egjque ET-24-,-^ m - loo ontrooQ 2^ : 1 ot 2 4. 2 Fe^^ — 

5 ■ vent respeo tivement Tinformation si l a valeur de la source i (3, 4 ou 9) 
consider^e est en accord avec une preml6re indication ou valeur VA de 

ladlte quatr l ftm e v ale crr dm captear'7r et si cette sou rce j (3, 4 ou 9) est' 

valide. La quatrieme valeur mesur^e par le capteur 7 est en effet 6mise 
sur deux canaux A et B diff6rehts selon*deux indications ou vafeuTs^VA" 
10 etVB;et 

^ une s eGOfKte-pofte logique ET 25> dont4es- entrees - 25,1 et-2&r2 regoi- 

vent respeotivement I'information si la valeur de la source ] (3, 4 ou 9) 
considSrSe est en accord avec la seconde indication ou valeur VB de la- 
drte quatrieme valeur (canal B), et si cette source i (3/ 4 ou 9) est va- 

1 5 lide. 

En outre, la porte logique OU 22 est reliee par ses entrees 22,1 et 
22.2 respeotivement : 

- ^ une premiere porte logique ET 26, dont les entrees 26.1, 26,2 et 
26,3 re9oivent respeotivement les informations si la source i et une 

20 source i (parmi les sources 3, 4 et 9) sont en accord, si la source i est 

vaiide et si la source ] est valide ; et 

- h une seconde porte logique ET 27, dont les entrees 27.1, 27.2 et 27.3 
recoivent respectivement les informations si la source i est valide, si la 
troisi&me source k est valide et si lesdites sources ] et k sont en accord. 

25 - . • Si le resultat du traitement mis en CBUvre par le moyen de calcul 
C5 est positif (O), la solution S5 de la selection concerne la selection de la 
valeur {de ladlte source i) qui est en accord, comma valeur de commande. 
En revanche, si le resultat est negatif (N), TunitS de cafcul 8 met 
en oeuvre Tetape E6, pour verifier si deux desdites premiere, deuxidme et 
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troisieme vaieurs sont valides et-en accord (sous-etape E6A) et si le pro- 
duit des deux informations d'exactitude correspondantes est egal a 1 
(sous-etape E6B). CeLte etape E6 peut etre mise en oeuvre a Taide de 
-4'-8l6FfteFrt-de calcul C6 repr^s ento sur la f 4gufe-7^-Cet-elemerrt- de calcul G6- 
pomporte : . .. 

- une porte logique ET 28, dont les entrees 28.2 et 28.3 sont inform6es 
srfe^irffornnations d'exactltude respecTivsirnsrrrTrrtexR^^ i et^f 
(parmi les sources 3, 4 et 9) sont & 1 ou non, dont Tentree 28.1 est re- 
fi§e a"uhe porte logique ET129, et dontla*^rtre 28,4 fournit le r6sultat ; 
et 

— — tedite porte logique ET 2Sr-dofrt4iemi4e-3a.4--est 4nf ormee si les valeurs- 
des sources i et J sont en accord, dont I'entr^e 29.2 est inform6e si la 
source i est valide, et dont I'entr^e 29.3 est lnform6e si la source i est 
valide. 

Si le resultat du traitement mis en oeuvre par le moyen de calcul 
C6 est positif (O), la solution S6 de la selection concerne la s6Iection de la 
valeur la plus faible des deux sources i et i en accord, comme valeur de 
commande. 

En revanche, si le resultat est n§gatif (N) pour la sous-6tape E6A 
ou pour la sous-etape E6B, TunitS de calcul 8 met en oeuvre P6tape E7, 
pour verifier si i'une desdites premiere, deuxieme et troisiSme vaieurs est 
valide et si elle est en accord avec ladite quatrieme valeur (sous-6tape 
E7A) et si son information d'exactitude vaut 1 (sous-etape E7B). Cette 
etape E7 peut §tre mise en oeuvre h i'afde de r6l6ment de calcul C7 repre- 
sente sur la figure 8. Get element de calcul C7 comporte une porte logique 
ET 30, dont une entree 30.1 est relive a Tunite de calcul 23 via la porte 
21 (semblable h celle de la figure 6), dont I'entr^e 30.2 est inform^e si 
Tinformation d*exactitude de la source consideree vaut bien 1 ou non, et 
dont le resultat est disponible a la sortie 30.3. 




Si le resultat-a la sort4e-30.a--est positlf -^t^^^ S7 de-la. 

selection concerne la selection de-cette valeur qui est valide et en accord 
^ ave^ la quatriSme valeur, comme.. valeur de commande et, si le resultat est 



n49ati*4W)7'te-solution S8- 




^Lesdits Elements d e calcul C2 a C7 sont !mpla_nt6s_ dans ladite 

unit§ de calcul 8. 

DerpreferenceTi^a dite unile de caluul 8 realise une pondiiratiorriars 
d'un changement de selection de valeur pour la valeur de commande et, 
de plus, eTIe est deconnecfable en ce qui concerne TFsStectioh de la valeur 
de commande. Ceci est notamment int§ressant au sol pour eviter des d§- 

^tections-erronees. 

Le systfeme de controle 1 conforme S IMnvention est particuliere- 
ment bien approprie pour controler simultanement les regimes de tous les 
moteurs 2A, 2B, 2C, 2D d'un aeronef multlmoteur, comme repr6sente sur 
la figure 9. Pour ce faire, ledit systeme de contrdle 1 comporte, en plus 
des trois sources d' informations 3, 4 et 9 et du r6seau de transmission 
d* informations 12, une unit6 de contr6le 5A, 5B, 5C, 5D pour chacun 
desdits moteurs 2A, 2B, 2C, 2D, lesdites unites de controle 5A, 5B, 5C, 
5D etant semblables a I'unite de controle .5 de la figure 1 (les memes ele- 
ments ayant les m§mes references, accompagn^es sur la figure 9 d'une 
des lettres A, B, C ou D pour les differencier entre eux, en fonction du 
moteur 2A, 2B, 2C ou 2D auquel ils sont associ§s). 

Chacune desdites sources d' informations 3, 4, 9 transmet audit 
reseau 12, sa (premiere, deuxieme ou troisieme) valeur du parametre 

-a6rodynamlque pr6ditermm6e ^ar une liaison 37, et son information 
d'exactitude par une liaison 31. 

De plus, cheque unite de controle 5A, 5B, 5C et 5D repoit : 

- par une liaison 32,3, la premiere valeur de ia source 3 ; 

- par une liaison 32.4, la deuxl6me valeur de la source 4 ; 
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- par- une liaison 32.9, la troisieme valeur de la source 9-; 

- par une liaison 33.3, la premifere information d'exactitude de la source 

3; 

par-id«e-Hais©fr^T474a-dethxi^me-^ d'-ex-actitudc do la-«etfrf» - 

.4j^l - • 

- par une liaison 33.9, la troisieme information d'exactitude de la source 

— 9: ~ 

Par ailleurs, chacune desdites unites de contrdle 5A, 5B, 5C et 5D 
tr5^^sri^i^^¥qGit?i§F^^'vl^^eur corF^ parTiriterrniafaire d'une TiaT- 

son 34, au r6seau 12. Ces quatriemes valeurs sont ensuite transmlses aux 
d+ffeFentes-seuF€es-37-4T-9 par Pintermediaire de-liafseBS-3&Ar-35e7-35C 

et 35.D. 

Grace h ces informations, chacune desdites sources 3. 4, 9, dont 
rune est representee sur la figure 10, peut determiner son information 
d'exactitude ^ partir des quatri§mes valeurs mesur6es sur les differents 
moteurs 2A, 2B, 2C et 2D et partir de sa propre valeur repue par une liai- 
son 36. Selon i'invention, pour determiner son information d'exactitude, 
cheque source d* informations 3, 4, 9 : 

- calcule toutes les differences entre, d'une part, lesdites quatriemes va- 
leurs et, d'autre part, sa propre valeur dudit paramStre a6rodynamique ; 

- compare ces differences h une valeur de seuil pr6d6termin6e ; et 

- en deduit : 

. si au moins la moitie desdites differences sont inf^rieures a ladite 

valeur de seuil, que ladite information d'exactitude vaut 1 ; 
. einon, qu'elle vaut 0. 



REVENOICATONS- 



1. Syst§me de contrdle du regime d'au moins un moteUr d'un 
a6ronef, ledit.systdme (1) comportant : _ 

ufie~p remiere et un e-deu'Xteme--sewces-d-infofmatto ns ^ -^ ^ d t^fterm\«— 

naot d eg premiere et _deuKiema.valeurs„d'au moins„jun .piaiaiii£dXfi_a6to-. 
dynamique predetermine de l'a6ronef ; et 
- au moms une unite de confrole (b) dudTf mofelir CZJ, comprenant : 

. au moins un moyen de regulation (6) pour agir sur le regime du mo- 



teur {2), en fonction d*ordres de commande repus ; 
10 . au moins un capteur (7) qui est susceptible de mesurer une qua- 

tridm o va le ur dud it parametre- aerodynamique/ sur le dit moteu f-f2H" 
et 

• une unite de calcul {8} qui est reliee auxdites premi&re et deuxi^me 
sources d" informations (3, 4-}, audit moyen de regulation (6) et audit 
15 capteur (7), qui repoit lesdites premiere, deuxieme et quatridme va- 

leurs dudit parametre aerodynamique, qui prend en compte ces der- 
nieres pour selectionner une valeur dudit parametre aerodynamique 
comma valeur de commande, et qui utilise la valeur de commande 
ainsi seiectionnee au moins pour determiner un ordre de commande 
20 qui est transmis audit moyen de regulation (6), 

caracterise en ce que : 
- ledit systeme (1) comporte de plus : 

. une troisifeme source d'informations (9) determinant une troisiSme 
valeur dudit parametre predetermine ; et 
25 . un reseau de transmission dMnformations (12), auquel sont raccor- 

dees lesdites premidre, deuxieme et troisieme sources d'informations 
{3, 4, 9) et ladite unite de calcul (8) permettant une transmission 
d'informations entre lesdites sources d'informations (3, 4, 9) et ladite 
unite de calcul (8) ; 




- lesdites premifere, deuxieme et troisieme sourees-d informations (3, 4, 
9) sont independantes les unes des autres ; 

- lesdites premiere, deuxieme et troisieme sources d 'informations (3, 4, 
Q) dotormi fieR-t—respectiv^ment - des p rcmioro, doux -idme— et-4peisieme - 

5 inf orma tions d'exactitude indiquant. . I'e xacti tude respectivement 
desdites premiere, deuxifenrie et troisieme valeurs dudit paramStre a6ro- 
• dynamlque ; et " '"~ 

- ladite unite de calcul (8) selectionne ladite valeur de commande en utili- 
. sarTnesaTtes"i>remiere, deuxieme, troisierrie^et quatri^me valeurs" du pa- 
10 rametre aerodynamique, ainsi que lesdits premifere, deuxieme et 

troisidma-infoiTOatioTis d'exactitude^ 

2. Systdme selon la revendication 1, 

caract6rise en ce que, pour selectionner la valeur de commande, I' unite de 
calcul (8) donne la priority aux valeurs desdites sources d" informations (3, 
15 4, 9) par rapport S ladite quatrieme valeur du capteur (7), elle choisit ladite 
quatridme valeur uniquement en cas de defaut d'accord entre toutes les 
valeurs, et elle utilise lesdites informations d'exactitude au moins pour 
lever d'eventuelles ambigujt§s. 

3. Syst6me selon Tune des revendications 1 et 2, 

20 caractSrlse en ce que ladite unit6 de calcul (8) utilise comme valeur de 
commande : 

1/ si ladite quatrieme valeur du capteur (7) n'est pas valide : 

A/ si lesdites premiere, deuxieme et troisieme valeurs desdites premiere, 
deuxidme et troisieme sources dMnformations {3, 4, 9) sont valides 
25 - et sont en-accord, ladite premiere valeur de- ladite premiere- source 
d'informatlons (3) ; 
B/ sinon : 

a) si deux desdites premiere, deuxieme et troisieme valeurs sont va- 
lides et sont en accord et si le produit des deux informations 
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d'exactitude. correspondantes- est -egaL - a-— 1 , tine -information 



d'exactitude valant 1- sHa-valeur correspondante apparait exacts 
et 0 sinon, la valeur la plus faible desdites deux valeurs en 

-accord^; 



p) sinon : . - _ 

a) si Tune desdites premiere, deuxieme et troisieme valeurs est 

valide et" si I'inroMnaLluii d'exctcLilude Go rrespondarrte-vaui 1, 

cette valeur qui est valide ; 
" b) sinoh/ One vaTeTjf pr^determinee ; et 
21 si ladite quatri^me valeur est valide : 
— A/ si I'une desdites .premiere, deuxifeme .et tcoisidme valeura est -V-aiide 



et est en accord avec une autre de ces derniferes, ainsi qu'avec la- 
dite quatri^me valeur, cette valeur en accord ; 
B/ sinon : 

a) si deux desdites premlSre, deuxieme et troisiSme valeurs sont 
valides et sont en accord et si le produit des deux informations 
d'exactitude correspondantes est egal a 1, la valeur la plus fai- 
ble desdites deux valeurs en accord ; 

p) sinon : 

a} si Tune desdites premiere, deuxieme et troisieme valeurs est 
valide, si elle est en accord avec ladite quatrieme valeur et si 
son information d'exactitude vaut 1, cette valeur qui est va- 
lide ; 

b) sinon, ladite quatrieme valeur du capteur (7). 
4. Systeme selon la revendication 3,-- - 
caracterise en ce que deux valeurs sont en accord, lorsque leur difference 
est inf6rieure k une valeur de seuil pr6d6termin§e. 
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5. Systems selon Tune des revendications 3 et 4, 

caracterise en ce qu'une valeur est valide, lorsqu^elle est comprise entre 
deux valeurs limites predetemiinees. 

... 6-. Systeroe s8l€H>4?4Jft€-q^:^e^6©nqBe-^^es-^•^ve pree^den 

tes, 

caract6ris6 en ce que ladite unit§ de calcul (8) realise une pond^ration lors 
d^Dn-ahffngement de s^le'ct ion de valeur po ur la valeur de commande. 

7. Systeme selon I 'une quelconque des revendications preceden- 

tes^ 

caracterise en ce que ladite unite de calcul (8) est d6connectable en ce qui 
..concerne la selection de-la vaieur-de-commawde. — 

8. Syst&me selon Tune quelconque des revendications preceden- 

tes, 

caracterise en ce que ladfte unite de calcul (8) repoit ladite quatrieme va- 
leur sur deux canaux differents, et utilise les deux valeurs ainsi repues. 

9. Systeme selon Tune quelconque des revendications preceden- 
tes, pour controler les regimes des moteurs {2A, 2B, 2C, 2D) d'un aeronef 
muni d'une pluralite de moteurs (2A, 2B, 2C, 2D), 

caracteris6 en ce qu'il comporte, pour cheque moteur (2A, 2B, 2C, 2D) 
dont il contrdle le regime, une unite de contrdle sp6cifique (5A, 5B, 5C, 
5D) comprenant un moyen de regulation (6), un capteur (7) et une unit§ 
de calcul (8). 

10. Systeme selon la revendication 9, 

caracteris6 en ce que chacune desdites sources d' informations {3/ 4, 9) 
repoit de toutes les unites de contrdle {5A> 687 5C, 5D) les quatriemes 
valeurs mesur6es par le capteur (7) de chacune desdites unit§s de contrdle 
(5A, 58, 5C, 5D) et determine son information d'exactitude a partir de ces 
quatri&mes valeurs- 



— 11.. Systeme-selon la revendication tO, 

caract6ris§ en cxe-qtie> pour determiner son information d' exactitude; cha- 
que source d'information (3, 4, 9) : 

^-^GalGul e-toute^ - les d?ff eTOnGes--entr-e— lesdites -qyatw&me s - valeurs et s a- 

5 yajpur dudit parametre aer odynamique ; 

- compare ces differences a une valeur de seuil predeterminee ; et 

- en"diSdarn 

• si au moins la moiti§ desdites differences sont inf6rieures d ladite 

valeur de seuil, que ladltelhfbrmation "d'exactTtude^vaut 1~ 
10 . sinon, qu*elle vaut 0. 
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ii Nom 


FERNANDEZ - - 


PrSnoms 


Brice 


Adresse 


Rue 


28, Avenue Alain Gerbault 


Code postal et ville 


I3i1i1i0i0l TOULOUSE 


Socidte d'app 


artenance (famliatij) 




1^ Nom 


GARNAUD 


Pr^noms 


Christian 


Adresse 


Rue 


129, Chemln des Roches 


Code postal etvllte 


14 i1 iSiSiOl VINEUIL 








jg Nom 




Prenoms 




1 Adresse 


Rue 






Code postal et vHle 


1 1 1 1 i I 


1 Soci^te d'apf 






sni y a plus de trois inventeure, uUlisez plusieurs formulaires. Indiquez en haul h droite le N«> de la page sum du nomore de pages. 


DATE ET SIGNATURE(S) 
DU (DES) DEWiANDEUR(S) 
OU DU R/IAE^DATAmE 
(Nom et quality du signataire) 

le 28 Janvier 2003 ^ 

Mandalaire "CPI brevet" : \^ U o ^ 
Bernard HAUER .-^^^ Wcr^e^ 

ga-0504 (B) 



La lol nr7&.17 du 6 Janvier 1978 relative a I'lnformatique. aux fichlers et aux liberies s'applique aux reponses falles h ce formulalre. 
Elle garantit un droit d'acc^s et de rectification pour les donnees vous concemant aupres de riNPl. 



■\n\s Page 



B\anW(usp1o) 



1 

PCT/FR2004/0001 76 ^ 



This Page is Inserted by IFW Indexing and Scanning 
Operations and is not part of the Official Record 

BEST AVAILABLE IMAGES 

Defective images within this document are accurate representations of the original 
documents submitted by the applicant. 

Defects in the images include but are not limited to the items checked: 

1^ BLACK BORDERS 

□ IMAGE CUT OFF AT TOP, BOTTOM OR SffiES 
^ FADED TEXT OR DRAWING 



BLURRED OR ILLEGIBLE TEXT OR DRAWING 
SKEWED/SLANTED IMAGES 

□ /COLOR OR BLACK AND WHITE PHOTOGRAPHS 
y GRAY SCALE DOCUMENTS 

□ LINES OR MARKS ON ORIGINAL DOCUMENT 

□ REFERENCE(S) OR EXHIBIT(S) SUBMITTED ARE POOR QUALITY 

□ OTHER: 

IMAGES ARE BEST AVAILABLE COPY. 
As rescanning these documents will not correct the image 
problems checked, please do not report these problems to 
the IFW Image Problem Mailbox. 



